esp@cenet — Bibliographic data 



Page 1 of 



Cargo loading system 



Publication number: EP0937643 (A2) 
Publication date: 1 999-08-25 



Inventor(s): 
Applicant(s): 
Classification: 
- international 



HUBER THOMAS [DE] 

TELAIR INTERNATIONAL GMBH [DE] 



B64D9/00; B65G13/06; B64D9/00; B65G13/02; (IPC1- 
7): B64D9/00 

- European: B64D9/00; B65G13/06A 

Application number: EP1 99901 03205 19990218 

Priority number(s): DE1 9981007231 19980220 



Also published as: 

"B EP0937643 (A3) 

® EP0937643 (B1) 

H)DE1 9807231 (A1) 

■@ US6328154 (B1) 

Cited documents: 

@ DE1 9539627 (A1) 
D DE4200985 (A1) 



Abstract of EP 0937643 (A2) 

The freight loading system used on aircraft has a rail 



system (2) having side members (3,4). Between the 
rails there is a driven roller (11) that has a motor 
(12). A passive load supporting roller (9) is also 
installed. A further roller (20) has a transducer to 
measure the speed of the load and built in a braking 
system to control the speed. The measuring roller is 
remotely controlled using IR sensors. 
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(54) Frachtladesystem 

(57) Es wird ein Frachtladesystem beschrieben, mit 
mindestens einer Antriebsrolleneinheit (10), zum F6r- 
dern von Gegenstanden insbesondere Containern, 
Paletten Oder dergleichen auf einem Frachtdeck (1) 
eines Rugzeuges, wobei die Antriebsrolleneinheit (10) 
mindestens eine Antriebsrolle (11) umfaBt, die mit 
einem durch eine Bedieneinrichtung (50) steuerbaren 
Antriebsmotor (12) in Wirkverbindung steht und die mit 
einer Unterserte des Gegenstands in Eingriff bringbar 
ist, mit mindestens einer Sensoreinrichtung, insbesond- 
ere einer MeBrolle (20), die ebenfalls mitder Unterseite 
des Gegenstands in Verbindung bringbar ist, mit minde- 
stens einem MeBfuhler (24), der derart ausgebildet und 
mit der MeBrolle (20) verbunden bzw. in der MeBrolle 
(20) angebracht ist, daB deren Umfangsgeschwindig- 
keit und/oder eine im wesentlichen vertikal zum Fracht- 
deck (1) auf sie wirkende Last und/oder eine bei einem 
Abbremsen der MeBrolle (20) auf sie wirkende horizon- 
tale Kraft bzw. ein entsprechendes Drehmoment in 
MeBsignale umgeforrrrt werden, mit einer Steuerung, 
der die MeBsignale zugefuhrt werden und die mit einem 
Oder mehreren Antriebsmotoren im Frachtdeck einge- 
bauter Antriebsrolleneinheiten (10) in steuernder bzw. 
regelnder Verbindung steht, wobei die Steuerung derart 
ausgebildet ist, daB die Antriebsmotoren (12) errtspre- 
chend den MeBsignalen gesteuert bzw. hinsichtlich 
Drehzahl und/oder Drehmoment geregelt werden. 
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Beschreibung 



[0001] Die Erfindung betrifft ein Frachtladesystem, 
wie es in Flugzeugen zum Fordern von insbesondere 
Containers Paletten Oder dergleichen im Frachtraum 
Verwendung findet 

[0002] Beim Be- und Entladen von Flugzeugen kommt 
es darauf an, da 6 die einzulagernden bzw. auszuladen- 
den Gegenstande moglichst schnell aber sicher an ihre 
Platze gebracht bzw. wieder aus dem Frachtraum her- 
austransportiert werden. Ein solcher Beund Entladevor- 
gang rnuB aber nicht nur in kurzer Zeit geschehen, er 
muB auch unter sehr unterschiedlichen Umstanden 
erfolgen. Derartige Unterschiede liegen zum einen in 
der Ausgestaltung der Gegenstande selbst. die ver- 
schiedene Bodenstrukturen oder auch Befullungsge- 
wichte haben, sie liegen auch in der Position des 
Flugzeugs bzw. des Frachtdecks, das in verschiedenen 
Neigungswinkeln verlaufen kann, da die Standpositio- 
nen von Rugzeugen nicht immer optimal sind und auch 
durch die Beladungsgewichte schwanken. Weiterhin ist 
zu berucksichtigen, daB die Baden der zu transportie- 
renden Gegenstande unterschiedliche Stabilitat und 
auch Beschaffenheit hinsichtlich ihrer Rutschfestigkeit 
haben kOnnen. Feuchtigkeit oder Verschmutzung spie- 
len hier eine groBe Rolle. 

[0003] JSchlieBlich spiert das zu Verfugung stehende 
BedienuhgspersonaJ bei der hier zugrundeliegenden 
Problematik eine groBe Rolle. Urn Kbsten zu sparen 
rnOchfte man mit mOglichst wenig Personal auskommen, 
das daruber hinaus oftmals ungeubt ist und auch ins- 
besondere aufgrund des Zeitdrucks unsorgfaltig arbei- 
tet. 

[0004] Bei den herkdmmlichen Systemen ist es zum 
grOBten Teil dem Bedienungspersonal uberlassen, wie 
die Rollenantriebseinheiten gesteuert werden, wobei 
Qblicherweise mit konstanten FOrderparametern (ins- 
besondere hinsichtlich Fdrdergeschwindigkeit, AnpreB- 
druck der Antriebsrollen usw.) ohne BerOcksichtigung 
der oben genannten Unterschiedlichkeiten gearbertet 
wind. 

[0005] Der Erfindung Hegt die Aufgabe zugruhde, ein 
Frachtladesystem aufzuzeigen, das bei vermindertem 
Bedienungsaufwand den Be- und Entladevorgang ver- 
bessert. 

[0006] Diese Aufgabe wind durch ein Frachtladesy- 
stem nach dem Patentanspruch 1 geldst. 
[0007] Ein wesentlicher Punkt der Erfindung liegt 
darin, daB die hier wesentlichen, von Gegenstand zu 
Gegenstand variierenden Parameter direkt oder indirekt 
durch Sensoreinrichtungen erfaBt und die Rollenan- 
triebseinheiten dementsprechend gesteuert bzw. gere- 
gelt werden. Insbesondere umfaBt das 
erfindungsgemaBe Frachtladesystem mindestens eine 
Antriebsrolleneinheit zum FGrdern von Gegenstanden, 
insbesondere von Contalnern, Paletten, oder derglei- 
chen auf einem Frachtdeck eines Flugzeugs, wobei die 
Antriebsrolleneinheit mindestens eine Antriebsrolle 



umfaBt, die . mit einem durch eine Bedieneinrichtung 
steuerbaren Antriebsmotor in Wirkverbindung stent und 
die mit einer Unterseite des jeweils zu befCrdernden 
Gegenstands in Eingriff bringbar ist. Es ist mindestens 
5 eine Sensoreinrichtung vorgesehen, welche die hier 
wesentlichen Parameter des Gegenstands bzw. seines 
momentanen Zustands (z. B. Stillstand oder Fahrt) 
erfaBt, wobei insbesondere eine MeBrolle vorgesehen 
ist. die ebenfalls mit der Unterseite des Gegenstands in 
w Verbindung bringbar ist. Es ist mindestens ein MeBfuh- 
ler derart ausgebildet und mit der MeBrolle verbunden, 
bzw. in dieser angebracht, daB deren Umfangsge- 
schwindigkeit und/oder eine im wesentlichen vertikal 
zum Frachtdeck auf sie wirkende Last und/oder eine bei 
is einem Abbremsen der MeBrolle auf sie wirkende hori- 
zontale Kraft bzw. ein entsprechendes Drehmoment in 
MeBsignale umgeformt werden. Eine Steuerung ist vor- 
gesehen, der die MeBsignale zugefuhrt werden und die 
mit einem Antriebsmotor oder mehreren Antriebsmoto- 
20 ren im Frachtdeck eingebauter Antriebsrolleneinheiten 
in steuernder bzw. regelnder Verbindung steht. Die 
Steuerung ist derart ausgebildet, daB die Antriebsmoto- 
ren entsprechend den MeBsignalen gesteuert bzw. hin- 
sichtlich Drehzahl und/oder Drehmoment geregelt 
25 werden. Vorzugsweise sind hierbei mehrere Sensorein- 
richtungen vorgesehen, urn die Bewegung der Gegen- 
stande im gesamten Frachtraum uberwachen zu 
konnen. 

[0008] Wenn eine Sensoreinrichtung bzw. MeBrolle 
30 einer Rollenantriebseinheit raumlich eng zugeordnet 
ist, so kann sie bei entsprechender Ausrustung mit 
einem DrehzahlfQhler verwendet werden, urn die Dreh- 
zahl des zur zugehGrigen Rollenantriebseinheit geh6- 
renden Antriebsmotors so zu regeln, daB zwischen der 
35 Antriebsrolle und der Unterseite des zu befGrdernden 
Gegenstands kein Schlupf auftritt. Dies wird ganz ein- 
fach dadurch bewerkstelligt, daB der Antriebsmotor auf 
eine derartige Drehzahl geregelt wird, daB die 
Umfangsgeschwindigkeit der Antriebsrolle der 
40 Umfangsgeschwindigkeit der MeBrolle entspricht Wei- 
terhin ist es mfiglich, bei Verwendung von mindestens 
zwei in Transportrichtung gesehen nacheinander lie- 
genden Sensoren (z. B. Reflexionslichtschranken) 
ansteile der MeBrolle einen Geschwindigkeitswert zu 
45 errechnen und diesem Geschwindigkeitswert entspre- 
chend den Antriebsmotor der vom Gegenstand als 
nachstes erreichten Rollenantriebseinheit so einzustel- 
len, daB die Umfangsgeschwindigkeit der zugeordneten 
Antriebsrolle im wesentlichen dieser Geschwindigkeit 
so entspricht bzw. (wenn man den Gegenstand beschleu- 
nigen will) ein wenig hGher oder (wenn man den Gegen- 
stand verzOgern will) ein wenig niedriger liegt. 
[0009] Bei einer bevorzugten AusfQhrungsform der 
Erfindung ist die Steuerung derart ausgebildet, daB die 
55 maximale FOrdergeschwindigkeit eines Gegenstands 
entsprechend seinem Gewicht bzw. seiner Masse der- 
art eingesteltt wird, daB schwere Gegenstande mit nied- 
rigerer Maximalgeschwindigkeit als leichtere 
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Gegenstande gefdrdert werden. Das Gewicht bzw. die 
Masse des zu befdrdernden Gegenstands kdnnte als 
Vorgabewert manuell eingegeben werden, jedoch ist 
dies relativ zeitraubend. Es wird darum vorgeschlagen, 
mindestens einen Lastsensor im Einfahrbereich zum 5 
Frachtraum vorzusehen, mittels dessen die Masse (das 
Gewicht) des zu befdrdernden Gegenstands bestimmt 
wird. Entsprechend diesem Vorgabewert werden dann 
die Antriebsrolleneinheiten mit hdheren oder niedrige- 
ren Beschleunigungen bzw. Geschwindigkeiten betrie- w 
ben, so daB einerseits die Beladungsgeschwindigkeit 
erhdht, andererseits die Gefahr von Kollisions-Bescha- 
digungen bei Abbremsfehlern verringert wird. 
[0010] Bei einer anderen Ausfuhrungsform der Erfin- 
dung werden zur Bestirnmung des Gewichts bzw. der 15 
Masse der zu befdrdernden Gegenstande die bei ihrer 
Beschleunigung wirkenden Krafte gemessen, woraus 
dann die interessierenden Werte herlerfoar sind. Dies 
kann zum einen dadurch geschehen, daB man die 
Momente miBt, welche auf die Antriebsrollen beim 20 
Beschleunigen der Gegenstande wirken Oder aber man 
stattet die MeBrollen mit Bremsen aus und miBt die 
beim Abbremsen bewegter Gegenstande wirkenden 
Krafte. Im letzteren Fall, also bei einer mit einer Bremse 
ausgestatteten MeBrolle wird diese vorzugsweise beim 25 
Abbremsen eines bewegten Gegenstands bzw. zum 
Halten eines Gegenstands (z. B. bei geneigtem Fracht- 
deck) mit einer Bremskraft beaufschlagt, deren Hdhe in 
Abhangigkeit vom Gewicht bzw. der Masse des abzu- 
bremsenden bzw. zu haltenden Gegenstands einge- 30 
stellt wird. Auf diese Weise ist es mdglich, die zum 
Abbremsen oder Halten bendtigte elektrische Energie 
aus dem Flugzeug-Bordnetz ebenso zu minimieren wie 
die mechanische und thermische Belastung der MeB- 
rolle bzw. deren Bremse. 35 
[0011] Bei einer Ausfuhrungsform der Erfindung, bei 
welcher die Antriebsrolle in ihrer vertikalen Relativposi- 
tion zum Frachtdeck einstellbar ist, wird die Steuerung 
derart ausgebildet, daB die Relativposition der Antriebs- 
rolle in Abhangigkeit von einer Struktur und/oder Belast- 40 
barkert der Unterseite des gerade geforderten 
Gegenstands eingestellt wird. Hierbei wird beispiels- 
weise die maximal erlaubte Kraft auf den Boden des zu 
befdrdernden Gegenstands durch die Antriebsrollen- 
einheit gebracht, wozu diese (zunachst) immer bis zur 45 
maximal erlaubten Auf stellkraft aus ihrer unteren Ruhe- 
posrtion in ihre obere Arbeitsposrtion aufgestellt wer- 
den. Sobald ein Beam (Shoring) erkannt wird. wird die 
Antriebsrolle nach unten gefahren und danach wieder 
zum maximalen Grenzwert hochgefahren. Insbeson- so 
dere zum Beladen mit PaJetten ist dies hilfreich, 
[001 2] Die Sensoreinrichtungen bzw. MeBrollen, wel- 
che Antriebsrolleneinheiten direkt raumlich zugeordnet, 
insbesondere in Transportrichtung vor und/oder nach 
der Antriebsrolle angeordnet sind, werden bei einer 55 
AusfOhrungsform der Erfindung dazu verwendet, die 
Antriebsrolle bei Ankunft eines Gegenstands an den 
Sensoreinrichtungen, insbesondere der MeBrolle bzw. 



bei Verlassen der MeBrolle anzuheben bzw. abzusen- 
ken. 

[0013] Bei einer Ausfuhrungsform der Erfindung ist 
die Mef3rolle als gesondert im Frachtdeck montierbare 
Einrichtung ausgebildet. Eine Vielzahl von solchen 
MeBrollen, insbesondere solche, die mit Bremseinrich- 
tungen versehen sind, kdnnen dann als eigenstandige 
Funktionseinheiten betrachtet werden, z. B. als solche, 
welche praktisch ausschlieBiich zum Abbremsen 
und/oder Halten von Gegenstanden dienen. Es kdnnen 
ihnen auch verschiedene Zwecke zugeordnet werden. 
Beispielsweise kdnnen einzelne oder Gruppen von 
MeBrollen zunachst zur Ermittlung des Containerge- 
wichts bei gleichzeitigem Halten oder Abbremsen eines 
Containers verwendet werden, oder aber als Geschwin- 
digkeitssensoren, welche zum Regeln der Antriebsge- 
schwindigkeit der Antriebsrolleneinheiten dienen. 
Vorzugsweise sind die Bremseinrichtungen der MeBrol- 
len mittels der Bedieneinrichtung steuerbar. Zusatzlich 
kdnnen hier auch Automatik-Funktionen vorgesehen 
werden, um beispielsweise ein autornatisches Abbrem- 
sen von zu schnell (insbesondere von Hand) befdrder- 
ten Gegenstanden sicherzustellen, damit keine 
Beschadigungen im Frachtraum und an den Containern 
auftreten. 

[0014] Die Bedieneinrichtung umfaBt vorzugsweise 
eine Fernsteuerung, so daB eine Bedienungsperson 
einen Container bei seinem Weg durch den Frachtraum 
bis zu seinem Aufstellort (und wieder hinaus) begleiten 
kann. Dadurch ist eine verbesserte Fuhrung des Con- 
tainers sowohl durch direkte Beobachtung als auch 
durch Mithilfe von Hand gewanrleistet Bei einer Ausfuh- 
rungsform der Erfindung umfaBt die Bedieneinrichtung 
ein in ublicher Weise am Flugzeug befestigtes Steuer- 
pult, welches aber einen Aufnahmeraum zur Idsbaren 
Befestigung und Aufbewahrung der Fernsteuerung auf- 
weist, wobei der Aufnahmeraum derart geformt ist, daB 
an der Fernsteuerung vorgesehene Bedienelemente 
bei im Aufnahmeraum deponierter Fernsteuerung unzu- 
ganglich sind. Bei Herausnehmen der Fernsteuerung 
kann man das Steuerpult deaktivieren, so daB keine 
widerspruchlichen Befehle gegeben werden kdnnen. 
[0015] Bevorzugte Ausfuhrungsformen der Erfindung 
ergeben sich aus den Unteranspruchen und der nach- 
folgenden Beschreibung von Beispielen, die anhand 
von Abbildungen naher erlautert werden. Hierbei zei- 
gen: 

Fig. 1 eine perspektivische Darstellung einer Kom- 
bination aus Antriebsrolleneinheit, Lastrolle 
und MeBrolle, 

Fig. 2 eine Darstellung der Anordnung nach Fig. 1 
in einem Blickwinkel entsprechend dem Reil 
II aus Fig. 1, 

Fig. 3 eine schematisierte Darstellung der Ver- 
schaltung einer Steuerung mit Sensorein- 
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richtungen und Rollenantriebseinheiten, 

Fig. 4 eine Darstellung ahnlich der nach Fig. 1 
jedoch einer anderen Anordnungsweise der 
verschiedenen Einheiten, 

Fig. 5 eine Draufsicht auf die Anordnung nach Fig 
4, 

Fig. 6 eine Seitenansicht auf die Anordnung nach 
Fig. 4 aus dem Blickwinkel gemaB dem Pfeil 
VI aus Fig. 4, 

Fig. 7 eine perspektivische Darstellung einer Bedi- 
eneinrichtung, 

Fig. 8 eine schematisierte Teil-Schnitt-Darstellung 
einer schwenkbaren und anhebbaren Rol- 
lenantriebseinheit, und 

Fig. 9 eine Draufsicht auf die Rollenantriebseinheit 
nach Fig. 8. 

[0016] In der nachfolgenden Beschreibung werden fur 
gleiche und gleichwirkende Teile dieselben Bezugszif- 
fern verwendet. 

[0017] Bei der in Fig. 1 und Fig. 2 gezeigten Ausfiih- 
rungsfbrm ist in einem Frachtdeck 1 , von dem nur Quer- 
trager angedeutet sind, eine Aufnahmeschiene 2 mit 
Seitenschenkeln 3 und 4 angeordnet. Auf dem Boden 
der Aufnahmeschiene 2 ist rnittels Schraubbolzen eine 
Antriebsrolleneinheit 10 befestigt, die eine (zweige- 
teilte) Antriebsrolle 1 1 aufweist, welche rnittels eines 
Antriebsmotors 12 gedreht werden kann. Die Antriebs- 
rolle 11 der Antriebsrolleneinheit 10 ist von einer Ruhe- 
stellung (gemaB Fig. 1) in eine angehobene Stellung 
anhebbar, in welcher die Antriebsrolle 1 1 mit einem 
uber ihr befindlichen Gegenstand in reibschlussigen 
Kontakt gebracht werden kann. Vorzugsweise wird als 
Rollenantriebseinheit eine solche verwendet. wie sie in 
der DE 197 19 160 beschrieben ist. 
[0018] Weiterhin ist in der Aufnahmeschiene 2 eine 
Lastrolle 9 drehbar befestigt. die rein passiv ausgelegt 
ist. 

[001 9] SchlieBlich ist in der Aufnahmeschiene 2 eine 
MeBrolle 20 befestigt, die einen Sockel 22, eine an die- 
sem befestigte RoHe 23 sowie eine AnschluBleitung 21 
aufweist Ober welche eine (nicht gezeigte) Bremse zum 
Abbrernsen der Rolle 23 ansteuerbar ist und in welcher 
MeBsignale Obertragen werden, die von (nicht gezeig- i 
ten) Sensoren erzeugt werden. Diese Sensoren sind 
nun zum einen ein DrehzahlfOhler, der MeBsignale lie- 
fert, welcher der Drehzahl bzw. der Umfangsgeschwin- 
digkert der Rolle 23 entsprechen. Weiterhin sind zwei 
Kraftsensoren vorgesehen, wovon der eine eine auf die s 
Rolle 23 vertikal wirkende Last und der andere eine 
horizontal (in Richtung des Pfeiles II) wirkende Last 
bzw. ein Bremsmoment erfaBt, das beim Abbrernsen 



der Rolle 23 entsteht, wenn sich uber diese ein befo> 
derter Gegenstand bewegt und abgebremst wird. 
[0020] Wie in Fig. 3 gezeigt, steheri mehrere Antriebs- 
rolleneinheiten 10, 10', 1 0" bzw. deren Antriebsmotoren 
5 • 12 mit einer Steuerung 40 derart in Verbindung, daB die 
Steuerung 40 die Antriebsmotoren 12 ansteuern kann. 
Es sind weiterhin ein Stromsensor 13 zum Feststellen 
der vom Antriebsmotor 12 erzeugten Vortriebskraft zum 
Befordern eines Gegenstands sowie ein Drehzahlsen- 
io sor 14 vorgesehen, der die Umfangsgeschwindigkeit 
der Antriebsrolle 1 1 feststellt und ein entsprechendes 
Signal an die Steuerung 40 liefert. 
[0021] Die Steuerung 40 ist weiterhin mit mehreren 
MeGrollen 20. 20'. 20" verbunden. die mit Bremseinrich- 
15 tungen versehen sind. welche von der Steuerung 40 
angesteuert werden kOnnen. Den MeBrollen 20, 20'. 
20" sind MeGfuhler 24 zugeordnet, wie sie zuvor gerade 
beschrieben wurden. Je nach Einsatzzweck kann also 
eine MeBrolle 20 mit einem einzeln oder aber auch mit 
20 mehreren Fuhlern je nach Verwendungszweck verse- 
hen sein. Zusatzlich kann ein LastmeBfuhler 15 (oder 
Gruppen hiervon) vorgesehen sein, urn beispielsweise 
das Gewicht eines zu befOrdernden Gegenstands zu 
bestimmen. 

25 [0022] Die Steuerung 40 ist mit einer Bedieneinrich- 
tung 50 verbunden, welche ein im Flugzeug test mon- 
tiertes Steuerpult 52 sowie eine Fernsteuerung 51 
umfaBt, so daB die Bedieneinrichtung 50 alternativ an 
einem bestimmten Ort oder aber Qber die Fernsteue- 
30 rung 51 bedient werden kann. 

[0023] Die in den Fig. 4, 5 und 6 gezeigte Ausfuh- 
rungsform der Erfindung unterscheidet sich von der 
nach den Fig. 1 und 2 dadurch, daB zum einen ein 
ertieblich engerer Aufbau vorliegt, bei welchem die 
35 MeBrolle 20 in sehr enger raumlicher Beziehung zur 
Antriebsrolleneinheit 10 steht. Dadurch ist eine beson- 
ders exakte Antischlupfregelung sowie Aufstellsteue- 
rung der Antriebsrolleneinheit 10 moglich. Weiterhin 
weist diese Ausfuhrungsform eine weitere (passive) 
40 Rolle 9 auf, so daB ein Ober die Anordnung fahrender 
Container auch bei vollstandig abgesenkter Antriebs- 
rolle 1 1 der Antriebsrolleneinheit 10 sicher gelagert ist. 
[0024] In Fig. 7 ist eine Bedieneinrichtung 50 darge- 
stellt, welche ein (ortsfest zu montierendes) Steuerpult 
45 52 sowie eine Fernsteuerung 51 aufweist. Die Fern- 
steuerung 51 kann in einen Aufnahmeraum 53 des 
Steuerputtes 52 eingesetzt werden, wenn man sie nicht 
benOtigt. In diesem Fall ist ein auf der Fernsteuerung 51 
vorgesehenes Bedienelement 54 im Aufnahmeraum 53 
^0 verborgen, so daB zur Bedienung nur noch die auf dem 
Steuerpult 52 vorgesehenen Bedienungselemente 
benOtzt werden kflnnen. Vorzugsweise ist innerhalb des 
Steuerpultes 52 bzw. in dessen Aufnahmeraum 53 ein 
Schalter vorgesehen und derart ausgebildet, daB bei 
s einem Herausnehmen der Fernsteuerung 51 die Becfie- 
nelemente des Steuerpultes 52 deaktiviert werden. 
[0025] Die mit Pfeilen in Fig, 3 angedeutete Verbin- 
dung kann zwischen der Fernsteuerung 51 und dem 
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Steuerpult 52 erfolgen. Bei einer bevorzugten Ausfiih- 
rungsform der Erfindung wird jedoch das Signal uber 
die Steuerleitungen der im Frachtraum montierten 
Antriebsrolleneinheiten an die Steuerung 40 ubermit- 
telt. Hierfur werden die ublicherweise an Antriebsrollen- 
einheiten montierten Infrarotsensoren (dort zur 
Detektion von zu befbrdernden Gegenstanden in Licht- 
schranken angeordnet) verwendet, denen Infrarotsi- 
gnale aus einem entsprechenden Infrarotsender der 
Fernbedienung 51 ubermittelt werden. Hierbei wird eine 
Trennung der von der Fernsteuerung ubermittelten 
Signale von den Signalen, welche an sich von diesen 
lnfrarot(-Lichtschranken)Sensoren aufgenommen wer- 
den, durch eine entsprechende Codierung und Filte- 
rung vorgenommen. Auf diese Weise ist es mdglich, 
nicht nur Sensoren zu sparen, da diese ohnehin im 
Flugzeug (in den Antriebsrolleneinheiten) vorgesehen 
sind, vielmehr gelingt es dadurch auch, uber das 
gesamte Frachtdeck des Flugzeugs verteilte "Emp- 
fangsstationen" fur die Fernsteuerung zu schaffen, so 
daB einerseits ein optimaler Empfang bzw. eine opti- 
male Fernsteuerung sichergestellt, andererseits auf- 
wendige, teuere, schwergewichtige und anfailige 
Verkabelungen gespart werden konnen. 
[0026] Die soeben beschriebene Idee einer Fern- 25 
steuerung mit verteilten EmpfSngern, die durch an sich 
fur Uchtschranken vorgesehene Empfanger gebildet 
sind, wird fur selbstandig erfinderisch gehalten. 
[0027] In den Fig. 8 und 9 ist eine Ausfuhrungsform 
einer Antriebsrolleneinheit gezeigt, welche einen topf- 30 
f&rmigen Rahmen 16 aufweist, der uber ein Lager im 
Frachtdeck 1 gelagert ist. Innerhalb des topffGrmigen 
Rahmens 16 ist ein einarmiger Hebel bzw. eine Wippe 
17 um eine horizontale Achse schwenkbar befestigt, 
wobei die Achse gleichzeitig einen KraftmeBfGhler 15 35 
bildet bzw. mitumfaBt. Die Wippe 17 kann uber einen 
Hubmotor 18 hochgehoben werden, so daB die 
Antriebsrolle 1 1 aus einer abgesenkten Ruhesteflung in 
eine angehobene Arbeitsstellung (durch die unterbro- 
chene Unie dargestellt) verschwenkt werden kann. Mit 40 
der horizontalen strichpunktierten Unie ist die Ebene 
gezeigt. in welcher die unangetriebenen Rollen 9 sowie 
die MeBrollen 20 mit ihren Oberflachen liegen. In der- 
selben Ebene liegen demzufolge auch die tiefsten 
Punkte der zu befOrdernden Gegenstande (von scha- as 
denbedingten Ausnahmen abgesehen). 
[0028] Aus obiger Beschreibung geht hervor, daB der 
Idee einer selbstandigen MeBrolle, welche mit einer 
steuerbaren Bremse ausgestattet ist. ein selbstandiger 
erf inderischer Qehalt beigemessen wird. Eine derartige so 
MeB- und Bremsrolle kann in vielfattiger Weise auch 
zusalzlich zu schon vorhandenen Antriebseinherten 
Oder auch in Kugelmatten oder dergleichen verwendet 
werden. 

[0029] Weiterhin ergibt sich aus obigem. daB die 55 
Erfindung auch ein Verfahren zum Befordern von (Don- 
tainern betrifft, wobei die oben offenbarten Merkmale 
insbesondere hinsichtlich der auf die Masse der zu 
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befordernden Gegenstande bezogenen (unterschiedli- 
chen) Fordergeschwindigkeiten und Forderbeschleuni- 
gungen fur relevant erachtet werden. 
[0030] Die besondere Form der Bedieneinrichtung mit 
5 Fernsteuerung wird ebenfalls fur sich alleine gesehen 
als erfinderisch beansprucht. 

Bezugszeichenliste 

10 [0031] 



1 


Frachtdeck 


2 


Aufnahmeschiene 


3 


Sqhenkel 


4 


Schenkel 


9 


Rolle 


10 


Antriebsrolleneinheit 


11 


Antriebsrolle 


12 


Antriebsmotor 


13 


Drehmomentfuhler 


14 


Drehzahlfuhler 


15 


LastmeBfuhler 


16 


Rahmen 


17 


Wippe 


18 


Hubmotor 


20 


MeBrolle 


21 


AnschluBleitung 


22 


Sockel 


23 


Rolle 


24 


MeBfOhler 


40 


Steuerung 


50 


Bedieneinrichtung 


51 


Fernsteuerung 


52 


Steuerpult 


53 


Aufnahmeraum 


54 


Bedienelement 



Patentanspruche 

1. Frachtladesystem mit mindestens einer Antriebs- 
rolleneinheit (10, 10\ 10 M ) zum Fdrdern von Gegen- 
standen insbesondere Containers Paletten oder 
dergleichen auf einem Frachtdeck (1) eines Flug- 
zeuges, wobei die Antriebsrolleneinheit (10) minde- 
stens eine Antriebsrolle (11) umfaBt. die mit einem 
steuerbaren Antriebsmotor (12) in Wirkverbindung 
stent und die mit einer Unterseite des Gegenstands 
in Eingriff bringbar ist, mit mindestens einer Sen- 
soreinrichtung, insbesondere einer MeBrolle (20), 
die ebenfalls mit der Unterseite des Gegenstands 
in Verbindung bringbar ist, mit mindestens einem 
MeBfOhler, der derart ausgebildet und mit der MeB- 
rolle verbunden bzw. in der MeBrolle angebracht ist, 
daB deren Umfangsgeschwindigkeit und/oder eine 
im wesentlichen vertikal zum Frachtdeck (1 ) auf sie 
wirkende Last und/oder eine bei einem Abbremsen 
der MeBrolle (20) auf sie wirkende horizontale Kraft 
bzw. ein entsprechendes Drehmoment in MeBsi- 
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gnale umgeformt werden, mit einer Steuerung (40) 
mit Bedieneinrichtung (50), der die MeBsignale 
zugefuhrt werden und die mit einem oder mehreren 
Antriebsmotoren (12) im Frachtdeck eingebauter 
Antriebsrolleneinheiten (10) in steuernder bzw. 
regelnder Verbindung stent, wobei die Steuerung 
(40) derart ausgebildet ist. daB die Antriebsmoto- 
ren (12) entsprechend den MeBsignalen gesteuert 
bzw. hinsichtlich Drehzahl und/oder Drehmoment 
geregelt werden. 

2. Frachtladesystem nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, daB die Steuerung (40) 
derart ausgebildet ist. daB die Drehzahl des 
Antriebsmotors (12) zur Vermeidung eines Schlup- 15 
fes zwischen der Unterseite des Gegenstands und 
der Antriebsrolle (11) entsprechend Signalen der 
Sensoreinrichtung bzw. der Umfangsgeschwindig 
keit der MeBrolle (20) geregelt wird. 

20 

3. Frachtladesystem nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzeichnet, daB die Steuerung (40) 
derart ausgebildet ist. daB die maxirnale Forderge- 
schwindigkeit eines Gegenstands entsprechend 2s 
seinem Gewicht bzw. seiner Masse derart einge- 
stellt wird, daB schwerere Gegenstande mit niedri- 
geren Maximalgeschwindigkeiten als leichtere 
Gegenstande gefOrdert werden. 

30 

4. Frachtladesystem nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzeichnet, daB die Steuerung (40) 
derart ausgebildet ist, daB eine auf die Antriebsrolle 
(12) und/oder auf die MeBrolle (20) wirkende 3s 
Bremse mit steigendem Gewicht bzw. steigender 
Masse des Gegenstandes mit einer steigenden 
Bremskraft zum Abbremsen eines sich bewegen- 
den und/oder Halten eines stehenden Gegenstan- 
des beaufschlagt wird. - " 4o 

5. Frachtladesystem nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche. 

dadurch gekennzeichnet, daB die Antriebsrolle 
(11) in ihrer vertikalen Relativposition zum Fracht- 45 
deck (1) einstellbar ist und daB die Steuerung (40) 
derart ausgebildet ist. daB die Relativposition der 
Antriebsrolle (11) in Abhangigkeit von einer Struk- 
tur und/oder Belastbarkeit der Unterseite des 
gerade gefOrderten Gegenstands eingestellt wird. so 

6. Frachtladesystem nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzeichnet, daB die Steuerung (40) 
derart ausgebildet ist, daB die Gegenstande mit ss 
vorgegebenen Beschleunigungswerten beschleu- 
nigt bzw. abgebremst werden. 



7. Frachtladesystem nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzeichnet, daB die Sensoreinrich- 
tung bzw. MeBrolle (20) derart relativ zur Antriebs- 
5 rolle (12) in Transportrichtung positioniert ist, daB 

die Antriebsrolle (12) bei Ankunft eines Gegen- 
stands an der Sensoreinrichtung bzw. MeBrolle 
(20) bzw. bei Verlassen der Sensoreinrichtung bzw. 
MeBrolle (20) angehoben bzw. abgesenkt wird. 

10 

8. Frachtladesystem nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzeichnet, daB der Antriebsmotor 
(12) einen Strom- oder DrehmomentmeBfuhler (13) 
aufweist. dessen Ausgangssignale beim Beschleu- 
nigen des Gegenstands der Steuerung (40) zur 
Herleitung des Gewichts bzw. der Masse des 
Gegenstands ubermittelt werden. 

9. Frachtladesystem nach Anspruch 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Antriebsrolle 
(12) von einer unteren Ruhestellung in eine obere 
Arbeitsstellung anhebbar ausgebildet und mit einer 
MeBeinrichtung (15) zum Messen des Gewichts 
des Gegenstands versehen ist, deren Ausgangssi- 
gnale an die Steuerung (40) geliefert werden. 

10. Frachtladesystem nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzeichnet, daB die Sensoreinrich- 
tung bzw. MeBrolle (20) als gesonderte im Fracht- 
deck (1) montierbare Einrichtung ausgebildet ist. 

11- Frachtladeystem nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzeichnet, daB die MeBrolle mit 
einer steuerbaren Bremseinrichtung versehen ist, 
welche insbesondere mittelsder Bedieneinrichtung 
(50) steuerbar ist. 

12. Frachtladesystem nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, 

dadurch gekennzeichnet, daB die Bedieneinrich- 
tung (50) eine Fernsteuerung (51) umfaBt. 

13. Frachtladesystem nach Anspruch 12, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Bedieneinrich- 
tung (50) ein am Flugzeug befestigtes Steuerpult 
(52) umfaBt, welches einen Aufnahmeraum (53) 
zum lOsbaren Befestigen und Aufbewahren der 
Fernsteuerung (51) aufweist, wobei der Aufnahme- 
raum (53) vorzugsweise derart gefbrmt ist, daB an 
der Fernsteuerung (51) vorgesehene Bedienele- 
merrte (54) bei im Aufnahmeraum (53) depbnierter 
Fernsteuerung (51) unzuganglich sind. 
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(54) Frachtladesystem 

(57) Es wird ein Frachtladesystem beschrieben, mit 
mindestens einer Antriebsrolleneinheit (10), zum For- 
dern von Gegenstanden insbesondere Containern, 
Paletten oder dergleichen auf einem Frachtdeck (1) 
eines Flugzeuges, wobei die Antriebsrolleneinheit (10) 
mindestens eine Antriebsrolle (11) umfaBt, die mit 
einem durch eine Bedieneinrichtung (50) steuerbaren 
Antriebsmotor (12) in Wirkverbindung steht und die mit 
einer Unterseite des Gegenstands in Eingriff bringbar 
ist, mit mindestens einer Sensoreinrichtung, insbesond- 
ere einer MeBrolle (20), die ebenfalls mit der Unterseite 
des Gegenstands in Verbindung bringbar ist, mit minde- 
stens einem MeBfuhler (24), der derart ausgebildet und 
mit der MeBrolle (20) verbunden bzw. in der MeBroile 
(20) angebracht ist, daft deren Urrrfangsgeschwindig- 
keit und/oder eine im wesentlichen vertikal zum Fracht- 
deck (1) auf sie wirkende Last und/oder eine bei einem 
Abbremsen der MeBrolle (20) auf sie wirkende horizon- 
tale Kraft bzw. ein entsprechendes Drehmoment in 
MeBsignale umgeformt werden, mit einer Steuerung, 
der die MeBsignale zugefOhrt werden und die mit einem 
Oder mehreren Antriebsmotoren im Frachtdeck einge- 
bauter Antriebsrolleneinheiten (10) in steuernder bzw. 
regelnder Verbindung steht, wobei die Steuerung derart 
ausgebildet ist, daB die Antriebsmotoren (12) entspre- 
chend den MeBsignalen gesteuert bzw. hinsichtlich 
Drehzahl und/oder Drehmoment geregelt werden. 
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